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RESUMEN DEL TRABAJO:

Disefio, implementacion y depuracion de un robot mévil de propésito generd. El ssemasirve
para € gprendizge y desarrollo de agoritmos basados en conductas mediante € uso de un
entorno de répido aprendizaje.

El nideo computaciond del mismo ha sido basado en una FPGA,, aunque cuenta con € apoyo
de un microcontrolador. El sstema lo forman 2 tarjetas, una rediza la computacion de los
agoritmos, mientras que la otra implementa los sensores y actuadores del robot. Esta electronica
puede considerarse también como un sistema de desarrollo para FPGAs 'y Microcontroladores.

También ha sdo desarrollado un software que permite la gestion de los programas de la
FPGA y & microcontrolador, y la depuracion de los programas de la FPGA, gracias a la
posibilidad de observar y modificar sefides del disefio en tiempo redl, desde un PC.

Por dltimo, & sstema ha sdo montado sobre una plataforma mecanica que congtituye € robot
movil, y que permanecera en la universidad para posteriores desarrollos sobre € migmo.
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